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CaseP-10091 

Sdkande: Aktiebolaget Electrolux, Stockholm 
Elektroniskt dirigeringssystem 

TEKNISKT OMRADE 

FSreliggande uppfinning avser ett fdrfarande och ett elektroniskt dirigeringsystem for 
en sjalvgaende anordning, foretradesvis en grasklipparrobot. Systemet innefattar 
atminstone en dirigeringsstation ansluten till atminstone en signalgenerator samt en pa 
den sjalvgaende anordningen anordnad avkanningsenheL Avkanningsenheten 
avkanner atminstone ett i luftmediet sig utbredande tids- och rumsvarierande 
magnetfalt atminstone utsant via dirigeringsstationen och sander i sin tur vidare 
atminstone en av avkanningsenheten bearbetad signal till atminstone en drivkalla som 
bidrar till anordningens rSrelser 6ver en yta. 

TEKNISK BAKGRUND 

Tanken att utveckla arbetsredskap vilka skoter sig helt automatiskt ar gammal. Sadana 
arbetsredskap kan avse sjalvgaende anordningar for att klippa gras, i fortsattningen 
kommer sjalvgaende anordningar benamnas robot. Trots det ar det fbrst pa senare ar 
som sadana produkter bSrjat na ut pa marknaden. Ett sadant exempel ar 
robotgrasklipparen Auto Mower™. Denna klipper en yta genom ett r6ra sig over ytan 
inom det omrade som skall bearbetas. F5r att roboten skall halla sig inom ett 
begransat omrade bar man anvants sig av slingor. Dessa utgors av elektriska ledare 
vilka sant ut signaler som i ett roboten placerat avkanningsenhet kant och manovrerat 
robotens rorelser utifran. Slingorna anvands bl.a. for att markera den grans vilken 
roboten inte far passera fSr att samtidigt avlagsna sig fran slingan. 

Avkanningsenheten bestir nonnalt av minst en mottagarenhet for avkanning av 
exempelvis magnetfalt, en styrenhet ansluten till mottagarenheten fdr bearbetoing av 
den mottagna signalen samt en motorstyming ansluten till styrenheten for att baserat 
pa den bearbetade informationen styra robotens rorelser. N3r roboten narmar sig en 
slinga kanner systemet av en forandrad magnetfaltstyrka. Styrenheten bearbetar 
informationen och vSljer att manBvrera roboten i en viss riktning beroende pa vilken 
funktion som aktiveras. 



En brist med tidigare slingsystem Sr att roboten foljer en siinga nedlagd for att 
dirigera roboten mot en viss plats, vilken kan representeras av en iaddstation for 
robotens batterier och/eller en forvaringsplats n*r roboten into arbetar. For att dirigera 
roboten till platsen m&ste man med nodvandighet nedlagga en dirigeringsstation i - 
form av en stor sluten siinga sa att roboten ofta korsar den vid sina normala rorelser 
och darmed bar mojligbet att paboija en slingfcljning. En ytterligare brist ar att 
befintliga typer av dirigeringsstationer normalt dirigerar roboten efter en bana vilken 
upprepas vid varje dirigeringstillfalle, D&rigenom kommer robotens hjul att slita pk 
den yta over vilken de passerar. Den aktuella uppfinningen har tagits fram med syfte 
att 6verbrygga dessa brister. 

REDOGORELSE AV UPPFINNINGEN 

Uppfinningen avser ett elektroniskt dirigeringssystem vilket innefattar medel med 
vilka signalgeneratorn sander en strom genom en dirigeringsstation, vilken strom 
alstrar ett tids- och rumsvarierande magnetfalt, varvid avkanningsenheten innefattar 
medel med vilka roboten manovreras baserat pa det avkanda magnetfaltets 



FIGURBESKRIVNING 

Uppfinningen beskrivs mer i detalj i anslutning till utforingsexempel och med 
hanvisning till bifogade ritningar. 

Fig. 1 visar ett dirigeringssystem i enlighet med den fbreliggande uppfinningen. 

Fig. 2 visar ett diagram over signaler i dirigerinssystemet enligt fig. 1. 

Fig. 3 visar en sjalvgaende anordning for dirigeringssystemet enligt fig. 1. 

Fig. 4 visar en utformning av dirigeringsstationen enligt fig. I. 

Fig. 5 visar en alternativ utformning av dirigeringsstationen enligt fig. 1. 



Fig. 6 visar en toppvy over det vertikala, av avkanningsenheten avkanda, magnetfaltet 
runt dirigeringsstationen enligt fig. 4 och 5 



Fig. 7 visar en sidovy over det vertikala, av avkanningsenheten avkSnda, 
magnetfaltets faltrikting for dirigeringsstationen enligt fig. 5 

Fig. 8 visar en altcmativ utformning av dirigeringsstaionen enligt fig 4 

Fig. 9 visar en toppvy 6ver det vertikala, av avkanningsenheten avkanda, magnetfaltet 
runt dirigeringsstationen enligt fig. 8 

Fig. 10 visar en sidovy over det vertikala, av avkanningsenheten avkanda, 
magnetfaltets faltrikting for dirigeringsstationen enligt fig. 8 

Fig. 1 1 visar tv& av for roboten mSjliga rdrelsemflnster vid avkanning av magnetfaltet 
alstrat av dirigeringsstationen enligt fig. 4 och 5 

Fig. 12 visar ett av for roboten mojligt rdrelsemonster vid avkanning av magnetfaltet 
alstrat av dirigeringsstationen enligt fig. 8 

FOREDRAGNA UTFORINGSFORMER 

I figurerna visas utforingsexempel av ett dirigeringssystem i enlighet med 
uppfinningen. Utforingsexemplena skall inte tolkas som en begransning av 
uppfinningen utan de bar endast till syfte att konkret belysa lampliga utformningar av 
det dirigeringssystem vilket uppfinningen avser. Det for att ytterligare belysa 
uppfinningstanken. 

Uppfinningstanken avser att &stadkomma en system dSr en dirigeringsstation anvands 
for att dirigera en robot mot ett specifikt mal. Dirigeringsstationen stationsyta, vilken 
utgors av stationens utbredningsomrade, skall ha ett sa liten area att roboten normalt 
inte komma rora sig innanfor derma yta och om ytan ar placerad vertikalt kommer 
roboten aldrig rora sig innanfor ytan. Dessutom skall det av stationen alstrade 
magnetfaltet vara sS starkt att roboten kan kanna av det inom en dirigeringsyta som 
utbreder sig innanfor och utanfor stationsytan. Det alstrade magnetfaltet anvands for 
att roboten skall kunna navigera over dirigeringsytan. Dirigeringsstationen kan 
utgoras av en slinga, ett fjarrsystem, vilket i vissa fall ar tillracklig for att dirigera 



roboten. Dirigeringssystemet kan alternativt utgoras av elier innefatta tva olika 
slingor, ett narsystem, vilket okar mSjligheterna att p&verka med vilken riktning 
roboten narmar sig mMet. Ett annat alternativ ar att utnyttja de tva slingorna till att 
bade astadkomma §arrsystemet och narsystemet. Med slinga avses en sluten slinga av 
en ledare, iindad i ett elier flera varv, varvid slingans parallella ledaravsnitt inte ar 
placerade sa nara varandra att de interfererande magnetfalten inte slacker ut varandra 
helt. 

Det magnetfalt fjarrsystemet alstrar kommer att utbreda sig inom ett omr&de som 
utgors av fjarrslingans dirigeringsomiide, varvid roboten avk&nner faitets riktning 
och/eller styrka pa den plats roboten ar placerad. Denna information kan roboten t ex 
utnyttja for att s5ka sig narmare elier langre bort fran stationen, utfSra cirkulara 
rorelser kring stationen elier stanna och eventuellt vrida sig i forh&llande till stationen. 
De magnetfalt respektive slinga i narsystemet alstrar kommer vara motriktade ocb 
superponera. De kommer darfor utbreda sig inom ett omr&de som utgors av 
narslingans dirigeringsomr&de, vilket beroende pi samveiian mellan de bada falten 
kommer vara vasentligen mindre an fjarrslingans dirigeringomr&de. Genom att lita 
narsystemet samverka med fjarrsystemet mojliggor man for roboten, forutom de 
mojligheter §arrslingan ger, att narma sig slingan pa ett onskat satt, t ex for att 
roboten skall bringas i ett sidant lage att en laddningsanordning vid 
dirigeringsstationen kan ladda robotens batterier. 

I fig. I visas en dirigeringssystem i enlighet med uppfmningen. En signalgenerator 1 
alstrar den strom vilken sands genom den yttre slingan 2 och dirigeringsstationen 3. 
Den yttre slingan 2 ar ingen nddvandighet utan utgor ett exempel pa den typ av 
slingor som anvands for att omsluta ett omrade inom vilket roboten kan vara tankt att 
rora sig. Strommen som sands genom denna slinga genererar ett magnetfalt som 
sprider sig ut fran slingan utifrin vilket roboten avgor om den ar innanfor elelr utanfor 
det omrade den yttre slingan omsluter. Det omrade dirigeringsstationen 3 tacker utgor 
stationsytan. I figuren representeras dirigeringsstationen 3 av en lida elier box. 



Dirigeringsstationen 3 i figuren ar horisontellt placerad men inget hindrar den fran att 
placeras pa ett annat satt sasom vertikalt. En mojlighet ar ocksS att placera vissa delar 
av stationen, ex.v. fjarrsystemet, i en riktning och andra delar, ex.v. narsystemet i en 
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annan riktning. Syftet med dirigeringsstationen ar framst att alstra ett magnetfalt som 
utbreder sig inom en dirigeringsyta innanfor och utanfor stationsytan, varvid roboten 
inom dirigeringsytan kan dirigera sig i forhSllande till stationen. 

Vid val av signaltyp (frekvens, styrka) pa den strom som sands genom den yttre 
slingan 2 och dirigeringsstationen 3 2r det nodvandigt att beakta egenskapema for de 
elektriska ledare som anvands. Eftersora ledaren normalt ar induktiva koramer en 
aktiverad spanningspuls over en ledare under en f&rsta tidsperiod forsena dess 
motsvarande strompuls att stiga upp till den strom som motsvarar spanningen over 
ledaren och ledarens resistans> dvs Ohms lag (I=U/R). Darmed infaller under varje 
paborjad strompuls en tidsperiod under vilken dirigeringssystemet inte fungerar som i 
stationar ellara. 

Dirigeringsstationen 3 utgor den vasentiiga delen av uppfinningen. Den strom som 
sands genom derma genererar ett tids- och rumsvarierande magnetfalt som roboten 
anvander for att manovrera sig, Stationen anvander sig av en eller flera elektriska 
ledare lindade som slingor. Dirigeringsytans storlek/rackvidd paverkas av det antal 
ampere varv som fors genom slingoma. Med stroznmen 1 A t en slinga med tre varv 
astadkoms samma rackvidd som med 3 A i en lika stor envarvig slinga. Detta innebSr 
att dirigeringsstationen, vilken lampligen anvander en slinga med flera varv, awiker 
fran de yttre slingor som anvants och anvands for att avgransa omrSden och gora 
mojiigt for roboten att folja en slinga. Dessa typer av yttre slingor anvander en lagre 
strdmstyrka samt mer v§sentligt bara Hndas ett varv runt ett storre eller mindre 
omrade. De har inte till syfte att &stadkomma en stor dirigeringsyta inom vilken 
roboten kan avkanna det av slingan utsanda magnetfaltet for att manovrera sig. Deras 
syfte ar att ge mQjlighet for roboten placerad nara slingan att avgora pi vilken sida av 
slingan den befinner sig samt ges mdjlighet att f&lja slingan. 

Vad man bdr karma till med den typ av lindning av ledare som dirigeringsstationen 3 
anvander Sr att ledare med motriktad strom nar de hamnar nara varandra forstarker 
slingans induktans. De elektriska ledarna kan utffcras som etsade ledare i en barare 
eller lindas som flerledarkablar med fordel monterade pa en barare, Fordelen med en 
barare ar att anvandaren slipper lagga moda pa att lagga ut slingan. Om bararen utgdrs 
av en i huvudsak platt skiva kan denna med fordel placeras ut pa lampligt satt. Om 



skivan dessutom anvands i samband med en batteriladdare kan en robot genom att 
kora upp p& skivan manovrera sig lattare in mot laddarens polkontakter (laddaren 
visas inte i fig. 1 men kan med fordel lasas som signalgeneratorn 1). 

De motsatta parallella delama av de elektriska ledama, med motriktade 
stromriktningar, far inte placeras for nara varandra (motsvaras av att stationsytan far 
en smal och utstrackt form). Da uppstar problemet med magnefaltet och magnetfaltets 
rackvidd minskar avsevart. Ett lampligt val av stationsyta ar 60x60 cm. 

Den strom vilken i dirigeringsstationen 3 alstrar det tidsvarierande magnetfaltet kan 
ha olika karaktar. En strom med vaxelstromskaraktar sSsom en sinusformad strom ar 
en tankbar mojlighet. Om man anvander sig av en sinusstrom pa 0,2 A och anvander 
resonanskretsar for robotens avkanning ar det mojligt att uppna en dirigeringsyta fBr 
f]arreysystemet med en radie pa flera meter. Det skulle innebara att en slinga lindad 
10 varv skulle uppvisa ett varde pi 2 amperevarv. 

I fig. 2 visas en annan tankbar karaktar p& den stromsignal som dirigeringsstationen 3 
kan arbeta med. Signalen lampar sig val f5r den typ av dirigeringssystem 
uppfmningen avser. Figuren tar inte hansyn till ledarnas induktans, varfor en mer 
riktig bild egentligen .skulle visa hur strdmmen fordrojs och stiger over tiden. som 
ansokan avser. Magnetfaltet som pulserna alstrar, vilket utbreder sig ut ifran stationen, 
3 ar barare av den karaktar strommen motsvarar. I fig. 2 motsvarar pulsen 7 en 
huvudpuls AO med en langd pk 100|is. Valet av pulslangd skall inte ses som en 
begransning av uppfinningen utan representerar endast lampliga varden i detta 
utforingssexempel. Periodtiden 8 for denna, vilken ocksa ar periodtiden for hela 
denna variant av strdmsignaler, 3r forslagsvis 12 ms vilket motsvarar en frekvens p& 
83 Hz. Pulsen N7 9 har en langd pk 50\xs 9 har samma periodtid 8 och infaller 7 ms 10 
efter AO. Observera att 1 ms ar minsta mojliga avstSndet for att styrenhetens 15 
forstarkare skall hinna iterstailas efter pulsen AO. Tiden f5r aterstallningen beror pa 
AO-signalens avklingande i forstarkarens kopplingskondensatorer. Pulsen F9 11 har 
samma langd och periodtid som N7 och infaller 9 ms 12 efter AO. 



7 

Om man anvSnder strompulser pa 2 A i en 10-varvig slinga &stadkommer man vSrdet 
20 Amperevarv, vilket innebSr en dirigeringsyta for fjarrsystemet med en radie pi i 
normala forh&llande c:a 6 meter. Nackdelen med strompulser ar att mojligheten att 
utnyttja resonanskretsar inte finns. Istallet behovs en storre strdm for att rackvidden 
for dirigeringsytan, inom vilken avkanningsenheten kan avkanna ett magnetfalt fran 
dirigeringsstationen, skall bii titlracklig. Ibland utnyttjar man push-pull for att 
Sstadkomma en storre Strom utifran den spanning pi 40V som normalt ar tillaten for 
den har typen av system. Det ar alltid onskvSrt att oka antalet amperetimmar men det 
6kar ock&h magnetfaltet Och eftersom dirigeringssystemet skall operera i miljoer dar 
mSnniskor normalt r5r sig Sr det viktigt att hilla nere magnetfaltet. 

Att anvanda strompulser ger en mojlighet f8r roboten, vilken kommunicerar med 
slingan 2 och dirigeringsstationen 3 genom magnetfilten, att slippa problemen att 
superponeras med andra magnetfalt Genom att strompulserna infaller vid olika 
tidpunkter, under korta tidsintervall och genom att man later roboten endast lyssna 
efter pulser under motsvarande tidsintervall kan systemet sortera bort annat 
magnetfaltsbrus som kan riskera stora robotens funktion. Styrenheten kan aven latas 
lyssna efter AO pulser 7 och synkronisera sig mot dessa. Om inte AO anvands kan 
robotens synkroniseras mot nagon annan puis. 

I fig. 3 visas roboten. Den innefattar en avkanningsenhet 14,15,16 som del av 
dirigeringssystemet Dessutom har roboten hjul 13 vilka inte skall anses begransa 
uppfinningstanken. Drivband en alternativ mojlighet AvkSnningssenheten utg6rs 
normalt av en gemensam enhet vilken innefattar funktioner for mottagande 14 (i 
fortsattningen kallas mottagare) av magnetfalt, styrning 15 ( i fortsattningen kallad 
styrenhet) for bearbetning av det mottagna magnetfalt samt en motorstyming 16 f3r 
styrning av drivmotorer och stallbara hjul pa roboten. I ftguren visas fiinktionema 
som separata enheter vilket har till syfle att visa pa att avkanningsenheten har dessa 
funktioner. I praktiken sker uppdelningen oftast med hjalp av mjukvara i en 
datorenhet, dar mjukvaran kompletteras med lite extra komponenter till datorenheten. 
Mottagarenheten bestar normalt av en eller flera spolar vilka omsluter en i respektive 
spoles mitt inplacerad ferritstav. Spolen och magnetstaven placeras normalt 
horisonteUt men om dirigeringsstationen skulle vara orienterad vertikalt e.dyl. skulle 
spolen och staven eventuellt behova vridas for att ha mojlighet att ta emot 
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magnetfaltet. Med flera spolar har man mojligheten att placera dessa i olika 
riktningar. Det magnetfiit som bar en feltriktning vsaentligen parallell med spolens 
paveikar mottagarenheten genom att spoien kanner av den forSndrade faltstyrkan. 
Styrenheten tar emot signalerna fran mottagarenheten och utvSrderar informationen. 
Den kommunicerar sedan vidare signaler till motorstyrningen 16, vilken styr de 
tnotorer (visas ej) vilka driver hjulen 1 0. 

En styrenhet som funktion for den har typen av apparat har givetvis manga uppgifter, 
sasom att kontroHera verktygfldippare/borst etc eventuellt monterade i roboten. Til! 
hjStp for det har en sadan styrenhet normalt minnesenheter for lagring av programkod 
som den exekverar vid drift. Av intresse for den foreliggande uppfmningen ar framst 
dess bearbetning av magnetfalt utsanda av en slinga och mottagna av mottagarenheten 
14. Darfor visas roboten delar endast scbematiskt Bearbetningen beskrivs narmare i 
samband med genomgangen av robotens funktion nedan. 

Dirigeringsstationens 3 uppgift ar att med hjaip av ett nSrsystem och/eller ett 
fjaiTsystem Sstadkomma flera dirigeringsytor f&r robotens manovrering i forhallande 
till diriegringsstationen. Med olika dirigeringsytor avses att magnetfalten frin 
narsystemet respektive fjarrsystemet inte skapar lika stora dirigeringsytor. 
Magnetfaltet som dirigeringsstationen sSnder ut kan alstras av en strdm med lamplig 
karaktar sasom en sinusstrSm elier strompulser. Uppfinningstanken begransas inte till 
vilken karaktar strommen har. Det vasentliga ar att de magnetfalt som alstras runt 
stationen ar urskiljbara och tolkningsbart av avkanningsenheten (14,15,16). Nedan 
kommer det vertikala magnetfaltets riktning att beskrivas. Med det avses den riktning 
magnetfaltet har i en viss punkt vid en viss tidpunkt For pulssystem ar riktningen 
alltid den som figurerna visar med for ett sinussystem eller liknande vaxlar 
magnetfaltet riktning hela tiden. 

1 fig.5 visas en mojlig utformning av dirigeringsstationen 3, Slingan 6 ar i figuren 
illustrativt lindad 3 varv, men det ar val mojligt att anvanda fler eller farre varv. Det 
omr£de slingan tacker motsvarar stationsytan. Stationsytan behdver nodvandigtvis 
inte ha en horisontell utbredning. Utformningen lampar sig att anvandas for 
ffarrsystemet, vilket ar tankt att bidra till robotens manovrering nar den ror sig lSngt 
utanfor dirigeringsstationen 3. Om slingan skulle iliustreras placerade vertikalt skuile 



fortferande magnetfaltet breda ut sig ut frSn stationer men faltet skulle vara vridet 90 
grader. 

I fig. 6 visas hur det av mottagarenheten 14 avkanda magnetf&ltet ser ut i en tidpunkt. 
Eftersom slingan i utfdringsexemplet ar placerad horisontellt avkanner den vertikala 
spolen det vertikala magnetfaltet. Spolen ar placerad 10 cm ovanfor marken. Styrkan 
och riktningen pa detta fait ar den information roboten anvandersig av for att 
navigera. I den dvre delen av figuren visas slingan 6. Ramen 40 illustrerar var i 
forhailande till slingan som det vertikala faltet 41 byter riktning. Anledningen till att 
riktningsbytet sker utanfbr slingan ar att de parallella slingavsnitt som har motriktad 
str6m paverkar varandra i sa hog grad att magnetfaltets riktningsbyte tvingas utSt. 
Fenomenet blir starkare ju narmare varandra slingavsnitten ar placerade. 



Kurvan for det vertikala ftltet 41 har sitt hogsta varde 42 innanfdr slingan 6 och sina 
lagsta varden 43 en bit utanfdr slingan. De tv& pucklarna indikerar att faltstyrkan 
minskar med avstSndet till ledarna aven iimanfSr slingan 6. Utanfor slingan avtar 
styrkan snabbt Langre ner i fig. 6 visas hur det vertikala faltet 44 som roboten kanner 
av en bit utanfor slingan avtar. Kurvan ar ganska flack men om skalan pa slingan 6 
skulle minskas skulle kurvan istallet falla ganska snabbt inom figuren. Magnetfalt 
avtar snabbt med tredjekvadraten pa radien pi avstindet till slingan, vilket galler for 
alia magnetfalt i dirigeringssystemet Observera att det vertikala faltet 44 i samma 
tidpunkt har en negativ riktning i forhSllande till faltets 41 innanfdr slingan. 

1 fig. 7 visas en vy dar ledarnas tvarsnitt och magnetfaltets vasentliga faltriktning 45 
innanfor slingan 6 visas, Faltriktningen 45 motsvaras av att signalgeneratorn 1 har 
sant en strom som ror sig motsols i fig. 5 - 6. Kryssen i fig. 7 motsvaras av att 
strommen ror sig inat i figuren och punkterna av att den ror sig ut&t. Observera att det 
vertikala magnetfaltet som robotens avkanningsenhet 14,15,16 avkanner utanfor 
fjarrsystemets dirieringsyta (c:a 6 meter vid 20 amperetimmar) kommer vara sa lagt 
att avkanningsenheten inte kan avkanna det. 

I fig.4 visas en annan m5jlig utformning av dirigeringsstationen 3. Stationen 
innehaller en hogra och en vanstra slinga 4. Slingoma ar vardera illustrativt lindade 3 
varv, men det ar val mojligt att anvanda fler eller farre varv. Det omride slingoma 
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lacker motsvarar stationsytan. Stationsytan bebover nQdvandigtvis inte ha en 
horisontell utbredning eller utstrScka sig i samma ritning som slingan 6 om dessa 
kombineras. Utformningen lampar sig att anvandas bade som det fjarrsystem vilket ar 
tankt att dirigera roboten nar den r5r sig langt utanfor dirigeringsstationen 3 och som 
det narsystem vilket ar tankt att dirigera roboten nar den ror sig nara 
dirigeringsstationen. I fig. 4 ar slingorna 4 anslutna i anslutningsboxen 17 sa att bada i 
en tidpunkt uppvisar samma magnetfaltsriktning 46 inom det omrade respektive 
slinga 4 omsluter. Anslutningen kan gSras med hardvara och eller mjukvara av 
signalgeneratom 1. Resultatet blir ett magnetfaltsutseende pa det vertikala 
magnetfaltet vilket motsvarar den som visas i fig. 6. Om slingorna skulle illustreras 
placerade vertikalt skulle fortfarande magnetfaltet breda ut sig ut fran stationen, men 
faltet skulle vara vridet 90 grader. Utforandet av stationen enligt fig. 4 lampar sig for 
ett fjarrsystem. 

I fig. 8 ar sUngorna 4 ansluma med anslutningsboxen 17 sa att de i en tidpunkt 
uppvisar ett magnetfalt med en riktning 50,51 inom de omrade respektive slinga 4 
omsluter som ar motriktade varandra. Resultatet blir ett vertikalt av mottagarenheten 
14 avkant vertikalt magnetfalt 52 som visas i fig. 9. Spolen ar placerad 10 cm over 
marken. Aven bar tvingas rilcmingsbytet 53 ut&L Kurvans 52 pucklar illustrerar det 
faktum att faltstyrkan minskar med avstandet fran ledama aven innanfSr slingorna. 
Puckelns utseende beror p4 var spolen ar placerad i fdrh&llande till slingan. Utanfor 
slingan avtar magnetfaltet 52 snabbare an i fallet med en slinga 6 eftersom falten fran 
den bada slingorna paverkar varandra. Vid 20 amperevarv (2 A och 10 varv) ar 
rackvidden fior dirigeringsytah c:a 1 meter utanfor stationen. I fig. 9 nedre del visas 
det avkanda magnetfaltet 54 en bit ifran slingan. En linje 55 illustrerar var de bada 
magnetfaltens 50,51 samverkan resulterar i ett nollfalt. Langs derma linje sker ett 
byte av faltriktning, dvs om roboten passerar over denna linje avkanner 
avkanningsenheten att faltet byter riktoing. Langre ut kommer linjen breda ut sig som 
en tratt eftereom faltet avtar. Inom tratten avkanner avkanningsenheten vasentligen 
inte nSgot fait: Trattens utbredning varierar over tiden beroende p& stomingar alstrade 
inom och utom dirigeringssystemet och att falten fran de tva slingorna samverkar med 
varandra. 
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I fig. 10 visas den vasentliga faltriktningen 56 fdr magnetfalten runt slingornas 4 
ledare. Faltriktningen 56 motsvaras av att signalgeneratorn bar sant en Strom som ror 
sig motsois i den hogra slingan och medsols i den vanstra slingan. Kryssen. 
motsvaras av att strommen ror sig inat i figuren och punkterna av att den ror sig utat. 

I den senast beskrivna utforingsformen av dirigeringsstationen med tv& slingor 4 
omnamns anslutningsboxen 17. Ora man anvander sig av strSmpulser och later 
signalgeneratorn styra anslutningarna baserat pa dessa pulser kan man uppna en 
anvandbar uppdelning av magnetfalt i tiden. Om det finns en yttre siinga kan man lata 
pulsen AO 7 for synkronisering ga genom den yttre slingan 2. Alternativt kan man 
sanda AO genom nSgon annan befintlig siinga. Pulsen N7 9 kan forslagsvis gk igenom 
slingorna 4 anslutna enligt fig. 8 och pulsen F9 1 1 ga genom slingoma 4 anslutna 
enligt fig. 5. D armed kan det racka med en utformning av slingor i 
dirigeringsstationen 3. Styrning innebar en standig forandring av anslutningen mellan 
slingorna baserat pS vilken puis som Sr i antSgande. Resultatet blir att man 
astadkommer ett kombinerat fjarrsystem och narsystem. Mottagarenheten 14 kommer 
att registrera upp till 3 magnetfalt vilka uppkommer vid olika tidpunkter, se fig. 2, och 
kontrollerar sina rSrelser uitfran n&gon av dessa. 

Alternativt kan man anvanda en siinga av typen 6 for ^an^ystemet och de tv& 
slingorna 4 for narsystemet, dar slingorna utbreder sig i samma eller olika riktningar. 
Det ar ibiand onskvart att astadkomma ett riktningsbyte for magnetfalten som 
sammanfaller i rummet for narsystemet och fjarrsystemet. 1 sadana fall ar en separat 
fjarrslinga som omsluter narslingorna att fbredra. Eftersom narslingornas 4 
riktningsbyte tvingas langre ut an for Qarrslingan 6 astadkommer man genom 
arrangemanget att riktningsbytena sammanfaller i rummet 

Vid valet av stromkaraktar i systemet ar det viktigt att tanka om det behovs en 
referens. Syftet med robotens dirigering som beskrivs nedan ar att avkanningsenheten 
vid behov har en mdjlighet att avgora i forhallande till vad som faltets riktning skall 
avgoras. Om systemet bara innefattar ett fjarrsystem gar det mycket val att bara 
anvanda en sinuston for att alstra magnetfaltet 42. Roboten kommer inom 
dirigeringsytan for fjarrsystemet endast navigera sig efter faltstyrkan, varvid 
avkanningsenheten n&r den hamnar innanfor slingan tar hansyn till att faltet byter 




riktning. For manovreringen inom den diregingsyta narsystemet alstrar behovs 
daremot minst tv& toner med olika frekvens (multipel i fdrhallande till varandra) for 
att avkanningsenheten skail kunna g6ra en jamforelse. Annars kommer roboten inte 
veta vad som ar hoger och vanster pS narsystemet. 

I och med att bSda tonerna alstrar magnetfalt som vaxlar riktning rned ett visst 
forh&llande beroende pa tonernas frekvensfdrhallande till varandra jamfora de 
respektive niagnetfaltens riktning i en tidpunkt Samma tvi toner sands genom b&da 
slingorna 4. Om dirigeringssystemet innefattar bade ett fjarrsystem och ett narsystem 
kan en ton sandas genom narsystemet och en genom fjSrrsystemet. Totalt behovs 
minst tva toner i dirigeringssystemet. Om man anvander strompulser uppstar inte 
problemet med jamforelse eftersom avkanningsenheten vet vilken riktning 
magnetfaltet kommer att ha genom att strdmpulserna endast sands med en riktning. 
Ett tredje alternativ for avkanning ar att skicka ut fait med olika riktning. En sadan 
metod kr&ver spolar placerade sa att de kan kinna av de olika falten. 

Med hanvisning till flgurerna 11-12 skall nu dirigeringssystemets funktion beskrivas. 
Huvudsyftet med kommunikationen mellan roboten och dirigeringsstationen 3 ar 
fr§mst att roboten skall kunna styra sina rorelser i forhlllande till stationen utan att 
behova anvanda slingfoljning. Signalgeneratorn 1 alstrar strom i dirigeringsstationen 
3 vilken i sin tur genererar magnetfalt, vilka skapar de dirigeringsytor inom vilka 
roboten kan navigeras. Magnetfalten registreras av mottagarenheten 14 p& roboten 
och styrenheten 15 sorterar ut ovrigt magnetfaltsbrus fran de registrerade 
magnetfalten. 

Oavsett strSmmens karaktar kommer styrenheten 15, vilken innehiller ett antal 
algoritmer for att hantera det mottagna magnetfaltet, utnyttja den information 
magnetfaltet innehaller for olika andamal. Nar en algoritm fbr avkanning av ett 
magnetfalt fran dirigeringsstationen 3 ar aktiverad (kan ex.v. aktiveras av att 
batteriniv&n boijar bli lag) ser den till att roboten 5, nar den vid rorelse uppfettar att 
faltstyrkan forandras valjer beroende pa algoritm att rora sig mot hogre faltstyrka, 
folja en faltlinje for konstant faltstyrka, rora sig mot lagre faltstyrka eller stanna upp 
och eventuellt vrida sig. Avkanningen baseras naturligtvis inte pS de variationer 
strommen har inom varje signalperiod utan pa magnetfaltets styrka eller ffcrhillandet 
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mellan tva magnetfait. Roboten manovrerar sig alltsa utifran avkanningen av filtets 
egenskaper.. 

I fallet med fjarrsystemet visas i fig. 1 1 tva av robotens 5 m6jiiga rorelsevagar. Nar 
algoritmen for avkanning av magnetfaltet 43 och 44 ar aktiverad ser for en rorelsevag 
46 till att roboten, nMr den ar i rorelse och uppfattar att faltstyrkan Wir starkare 
formatter rakt fram. Om faltstyrkan vid rorelse uppfattas som oforandrad vrider sig 
roboten 90 grader St nagot hall. Om faltstyrkan vid rSrelse uppfattas som att den 
sjunker vrider roboten 180 grader. Rorelsen ger mSjlighet att endast anvanda 
fjarrsystemet for att dirigera roboten. Resultatet skulle bli att roboten soker sig in mot 
dirigeringsstationens 3 mitt fran nagon obestamd riktning. Vid en alternativ 
rorelsevag 47 soker roboten upp en isobar 48 som motsvarar en specifik 
magnetfiltsstyrka och foljer denna. Nar mottagarenheten 14 komrner innanfor 
slingan och faltet byter tecken ser algoritmen till att ta hansyn till det. Vid utnyttjandet 
av fjarrslingan ar roboten inte beroende av att veta vilken riktning faltet har. 

I fallet med narsystemet visas i fig. 12 en mbjlig rorelsevag for en annan algoritm. Det 
genererade faltet i narsystemet breder ut sig c:a en meter ut fran slingorna 4. Nar 
algoritmen for avkanning av magnetfaltet 52 och 54 ar aktiverad ser den till att 
roboten, nar den ar i rorelse och traffar pa linjen 55, vilken motsvarar ett byte av 
faltriktning, med dSdrakning pa hjulen kor till bakaxeln vasentligen ar placerad over 
linjen. Darefter vrider den sig till mottagarenheten &ter kamier av ett riktningsbyte. 
Roboten foljer darefter linjen in mot slingorna. Algoritmen vet vilket hall den skall 
vrida sig genom att den kanner till forh&llandet meilan magnetfalten respektive slinga 
sander ut. 

Nar robotens avkanningsenhet komrner vasentligen innanfor dirigeringsstationens 
utbredningsomrade byter magnetfalten riktning. Var riktningsbytet sker har beskrivits 
i texten. Samtidigt komrner faltstyrkan &ter att minska. Hur faltstyrkan forandras beror 
pa om det ar ett fjarrsystem med en eller tv& slingor eller ett narsystem. Vid faltbytet 
befmner sig roboten valdigt n^ra stationen och komrner genom faltbytet att ft vetskap 
om det. For narsystemet utgor detta ett mindre problem eftersom roboten genom att 
folja linjen 55 redan har en tillfredsstallande manovrering. Dar behdver man firamst se 
upp med att omslaget i faltriktning ar valdigt kraftig mellan slingorna 4. 
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Daremot for fjarrsystemet kommer faltstyrkan iter minska inom stationsytan. En 
mojlighet ar att avkanningsenheten kastar om sina berakningar och istMllet sdker sig 
mot lagre filtstyrka si Iange den inte avkanner ett byte av faltriktning igen. Ett sadant 
byte skulle ju indikera att avkanningsenheten iter befann sig utanfor stationen. 

Att endast anvanda slingan 6 for dirigering innebar att man inte fir en finjustering mot 
kontaktpolerna, utan laddstationen miste utformas som en hatt med mojlighet till 
kontakt frin alia hall. Med en sadan hatt kan dirigeringsstationen ha utforandet visat i 
fig. 5 eller utbreda sig cirkulart Roboten kommer dar bara att styra mot hogre 
faltstyrka och hitta hattens poler oavsett vilken riktning den kommer frin. Genom att 
kombinera narsystemet och fjarrsystemet och anvanda rOrelsevag 47 och 57 kan 
roboten forst folja en isobar 48 for fjarrsystemet till den traffar pa linjen 55, varefter 
den soker sig in langs linjen. Alternativt kan roboten folja en isobar for narsystemet 
Isobaren for narsystemet gar till viss del parallellt med linjen 55 si i princip skulle 
denna rorelse leda roboten anda in. Men eftersom roboten ar stor och trog si rScker en 
sadan foljning ofta inte till utan roboten utnyttjar linjen 55.. 

Med avseende pi roboten ar mojliga anvandningsomriden for denna typ av 
dirigeringssystem bearbetande robotar sisom grasklipparrobotar och 
dammsugarrobotar. Sadana innehaller bearbetande verktyg som knivar eller borstar. 
Dar skulle man exempelvis kunna tanka sig att styrenheten reglerar deras funktion 
baserat pa den information som slingoma sander ut Exempelvis slis knivarna av vid 
vissa rorelser. Andra robotar skulle kunna vara rengoringsrobotar fSr vatrengoring av 
stora golvytor, exempelvis i industribyggnader. Valet av anvandningsomrade ar inte 
vasentlig utan ansokan avser soksystemet. 

Utforingsexemplenas uppgift ar konkretisera uppfinningen och skall inte tolkas som 
en begrinsning av uppfinningen. I uppfinningstanken ligger ocksa mojligheten att 
utrusta systemet med fler eller farre slingor och signalgeneratorer for att exempelvis 
begransa ytor over vilka roboten ar tankt att rora sig, dirigera roboten langs med en 
slinga samt eventuellt anvanda fler an en robot. Ytterligare utforingsformer imyras 
darfor inom den i patcntkravet 1 angivna uppfinningstanken Uppfinningen begransas 
alltsa inte till det ovan beskrivna och pa ritningarna visade utforingsexemplet utan 




fbrfarandet kan anvandas inom alia de omraden d&r s6ksystcm for autonoma 
anordningar p& hjul, normalt benamnda robotar, anvands. 
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PATENTKRAV 

1 . Forfarande for manovrering av en sjalvgaende anordning (5) med hjalp av ett 
elektroniskt dirigeringssystem innefattande atminstone en dirigeringsstation (3) 
ansluten till atminstone en signalgenerator (1) samt en pa den sjalvgaende 
anordningen (5) anordnad avkanningsenhet (14,15,16), varvid avkanningsenheten 
(14,15,16) atminstone avkanner ett i luftmediet sig utbredande tids- och 
rumsvarierande magnetfalt utsant via dirigeringsstationen (3) och i sin tur sander 
vidare Stminstone en av avkanningsenheten ( 1 4, 1 5, 1 6) bearbetad signal till 
atminstone en drivkalla som bidrar till anordningens (5) rorelser 6ver en yta, 
kanneteckn at av 

signalgeneratorn (1) sander en strdm genom dirigeringsstationen (3), vilken Strom 
alstrar det tids- och rumsvarierande magnetfaltet (43,44,52,54), varvid 
avkanningsenheten (14,15,16) mandvrerar anordningen (5) baserat pk det avkanda 
magnetfaltets (43,44,52,54) egenskaper. 

2. Forfarande enligt patentkravet lkannetecknat avatt anordningen (5) nar 
den ar i rorelse vasentligen utanfor dirigeringsstationens utbredningsomr&de och 
avkanner en forandring av magnetfaltet (44,54) manovrerar sig i relation till 
dirigeringsstationen (3) genom en eller flera av manovreringarna att narma sig, 
vasentligen halla sig pa ett konstant avstand ifran eller avlagsna sig iMn 
dirigeringsstationen (3) alternativt stanna och/eller vrida sig. 

3. F5rfarande enligt patentkravet 2kannetecknat avatt anordningen (5) nar 
den ror sig i en kursriktning och avkanner en oforandrad magnetfaltsstyrka (44,54) 
byter riktning 90 grader, att anordningen nar den ror sig i en kursriktning och 
avkanner en okad magnetfaltsstyrka (44,54) fortsStter i samma kursriktning och att 
anordningen nar den ror sig i en kursriktning och avkanner en minskad 
magnetfaltsstyrka (44,54) byter kursriktning 180 grader. 

4. Forfarande enligt nigot av patentkraven 2-3kannetecknat avatt 
anordningen (5) ror sig i en kursriktning som motsvaras av att det avkanda 
magnetfaltet (44,54) ar konstant. 
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5. Forfarande enligt nagot av paten&raven 2-4kanneteckaat avatt 
anordningen (5) nar den avkanner att magnetfaltet (44,54) byter riktning (55) ror sig 
en bit till i samma riktning, darefter stannar och vrider sig till den ater avkSnner att 
magnetfaltet (44,54) byter riktning (55) varefter den ror sig vasentligen i samma 
riktning som en linje (55) vilken binder samman punkter dar det avkanda magnetfaltet 
(44,54) byter riktning. 

6. Forfarande enligt nigot av de tidigare patentkraven kannetecknat avatt 
avkanningsenheten (14,15,16) nar den avkanner magnetf&lt (43,52) innanf&r 
dirigeringsstationens (3) utbredningsomr&de anpassar sin bearbetning av det avkanda 
magnetfaltet (43,52). 

7. Forfarande enligt nigot av de tidigare patentkraven kannetecknat avatt 
atminstone en signalgenerator (1) sander en fbrsta Strom genom dirigeringsstationen 
(3), varvid det magnetfalt (43,44) strommen alstrar vid en tidpunkt vasentligen 
innanfSr dirigeringsstationens (3) utbredningsomr&de har en riktning som §r 
vasentligen motsatt magnetSltets (43,44) riktningen i samma tidpunkt vasentligen 
utanfor samma omride. 

8. Forfarande enligt nagot av de tidigare patentkraven kannetecknat avatt 
atminstone en signalgenerator (1) sander en andra strom genom dirigeringsstationen 
(3) och samma (I) eller en annan signalgenerator (1) sander en tredje strom genom 
dirigeringsstationen (3), varvid det magnetfalt (43,44) den andra strommen alstrar i ett 
andra omrade vasentligen innanfor dirigeringsstationens (3) utbredningsomrade vid en 
tidpunkt har en riktning som ar vasentligen motsvarar riktningen (46) pa det 
magnetfalt (43,44) den tredje strommen vid samma tidpunkt alstrar i ett tredje omride 
vasentligen innanfor dirigeringsstationens (3) utbredningsomrade. 
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9. F5rfarande enligt nagot av patentkraven l-7kftnnetecknat avatt 
atminstone en signalgenerator (1) sander en andra Strom genom dirigeringsstationen 
(3) och samma (1) eller en annan signalgenerator (1) sender en tredje strom genom 
dirigeringsstationen (3), varvid det magnetfalt (52,54) den andra strommen alstrar i ett 
andra omrade vasentligen innanfor dirigeringsstationens (3) utbredningsomrSde vid en 
tidpunkt har en riktning som ar vasentligen motsatt riktningen (50,51) pa det 
magnetfalt (52,54) den tredje strommen vid samma tidpunkt alstrar i ett tredje omrade 
vasentligen innanfSr dirigeringsstationens (3) utbredningsomrilde. 

10. Forfarande enligt n&got av patentkraven 8-9kannetecknat avattden 
andra strdmmen motsvaras av den tredje strommen. 

11. FGrfarande enligt patentkravet 9kannetecknat avatt utanfoT och inom 
dirigeringsstationens utbredningsomr&de uppst&r ett osSkert omrade (55) vilket 
vasentligen avgransar tva omr&den vilka vid en tidpunkt bar magnetfalt vilka ar 
vasendigen motriktade varandra.. 

12. Forfarande enligt nagot av patentkraven 8-11 kannetecknat avatt 
riktningen (46,50,51) p& de i det andra och det tredje omr&det alstrade magnetfalten 
(43,44,52,54)) beror av de utsHnda strommarnas egenskaper. 

13. Forfarande enligt n&got av de tidigare patentkraven kannetecknat avatt 
atminstone en strom i systemet utgors av en sinuskomponent. 

14. Forfarande enligt nigot av de tidigare patentkraven kannetecknat avatt 
atminstone en strom som sands i systemet under merparten av tiden ar i ett 
vilotillstand dar den ar vasentligen konstant varvid vilotillstandet periodvis avbryts av 
atminstone en karaktaristisk referensstrompuls (7,9, 11). 

1 5. Forfarande enligt patentkravet Hkannetecknat avatt avkanningsenheten 
(14,15,16) med kannedom om referensstrompulsens (7,9,1 1) egenskaper anpassar de 
tidsintervail inom vilka avkanningsenheten (14,15,16) avkanner magnetfalt 
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16. Forfarande enligt patentkravet ISkSnnetecknat avattmed anpassning 
avses att avkanningsenheten (14,15,16) tidsmassigt synkroniserar den frekvens vid 
vilken enheten (14,1,5,16) arbetar utifrSn refeiensstrdmpulsen (7,9,1 1), 

1 7. Forfarande enligt nhgot av patentkraven 15-I6kannetecknatavattmed 
anpassning avses att avkanningsenheten (14,15,16) tidsmassigt synkroniserar 
tidsintervallens egenskaper utifiin referenssrrompulsens (7,9,1 1) egenskaper. 



18. FSrfarande enligt nagot av patentkraven 14-I7kannetecknat 

a v att varje signalgenerator (1) i dirigeringssystemet synkroniserar sina utsanda 
strompulser (7,9,11) mot dvriga strompulser (7,9,11) i systemet si att inga 
strdmpulser (7,9,1 1) infaller samtidigt i samma signalperiod (8). 

19. Forfarande enligt nagot av patentkraven 14-18kannetecknat avatt varje 
signalgenerator (1) i dirigeringssystemet synkroniserar sina utsanda strompulser 
(7,9,11) mot 6vriga strompulser (7,9,11) i systemet sa att signaler genererade i 
avkanningsenheten (14,15,16) av en av de utsanda strompuiserna (7,9,1 1) itminstone 
delvis klingat av nar signaler genererade av nasta utsanda strompuls (7,9, 1 1) infaller. 

20. Forfarande enligt nagot av patentkraven 14-19kannetecknat avatten 
utsand strompuls (7,9,11) i varje slinga (2,3,4,6) har ett tidsforlopp dar strommen 
under detta forlopp ar saval positiv och negativ i forhallande till den vilostrom slingan 
(2,3,4,6) uppvisar. 

21. Forfarande enligt nigot av patentkraven 14-20kannetecknat avatt 
avkanningsenheten (14,15,16) registrerar positiva och negativa flanker p& 
strompuisema (7,9,1 1), varvid tidsavstandet mellan dessa tva flanker avgor enhetens 
hantering av den registrerade informationen. 

22. Forfarande enligt nagot av patentkraven 8- 12 och nagot av patentkraven 14-21 
kannetecknat avatt magnetfaltets (43,44,52,54) riktningen (46,50,51) inom 
det andra respektive det tredje omrSde vid en tidpunkt beror pa strdmpulsers (7,9,1 1) 
egenskaper och forekomst. 
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23. Forfarande enligt patentkravet 22 k a n n e t e c k n a t a v att vid uppkomst av 
en strdmpuls N7 (9) uppvisar magnetfaltet (25) i det andra omradet vid en tidpunkt en 
riktning (22) vasentligen motsatt magnetfaltets riktning (23) vid samma tidpunkt i det 
tredje omradet och vid uppkomsten av en annan strompuls F9 (11) uppvisar 
magnetfaltet (25) i det andra omrSdet vid en tidpunkt en riktning (18) vasentligen 
motsvarande magnetfaltets riktning (18) i det tredje omradet. 

24. Elektroniskt dirigeringsystem for en sjalvgaende anordning (5), vilket system 
innefattar atminstone en dirigeringsstation (3) ansluten till atminstone en 
signalgenerator (I) samt en pS den sjalvgaende anordningeno (5) anordnad 
avkSnningsenhet (14,15,16), varvid avkanningsenheten (14,15,16) avkanner 
atminstone ett i luftmediet sig utbredande tids- och rumsvarierande magnetfalt 
atminstone utsant via dirigeringsstationen (3) och i sin tur sander vidare atminstone en 
av avkanningsenheten (14,15,16) bearbetad signal till atminstone en drivkalla som 
bidrar till anordningens rdrelser over en yta, kannetecknat av 

att systemet innefattar medel med vilka signalgeneratorn (1) sander en strom genom 
dirigeringsstationen (3), vilken strom alstrar det tids- och rumsvarierande magnetfaltet 
(43,44,52,54), varvid avkanningsenheten (14,15,16) innefattar medel med vilka 
anordningen (5) manSvreras baserat pk det avkanda magnetfaltets (43,44,52,54) 
egenskaper. 

25. Forfarande enligt patentkravet 24 kannetecknat avatt atminstone en 
strom som sands i systemet under merparten av tiden ar i ett vilotillstand dar den ar 
vasentligen konstant varvid vilotillstandet periodvis avbryts av atminstone en 
karaktaristisk referensstrflmpuls (7,9,1 1). 

26. Elektroniskt dirigeringssystem enligt nagot av patentkraven 24-25kannetec 
k n a t a v att dirigeringsstationen (3) utgors av en forsta slinga (6) vilken innesluter 
ett forsta omrade. 

27. Elektroniskt dirigeringssystem enligt nagot av patentkraven 24-26 kSnnetec 
k n a t a v att dirigeringsstationen (3) utgors av en andra och en tredje slinga (4), 
varvid den andra slingan (4) omsluter ett andra omrade och den tredje slingan (4) 
omsluter ett tredje omrade. 
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28. Elektroniskt dirigeringssystem enligt nagot av patentkraven 24 - 27 k S n n e t e c 
k n a t a v att respektive slinga 4,6) utbreder sig i ett plan. 

29. Elektroniskt dirigeringssystem enligt patentkravet 28kannetecknatavatt 
planet utbreder sig parallellt raed jordytan eller vertikalt mot jordytan. 

30. Elektroniskt dirigeringssystem enligt nagot av patentkraven 24 - 29 k i n n e t e c 
k n a t a v att atminstone en slinga utgors av en elektrisk ledning som ar placerad 
ovanfor, i eller under den sammanhangande yta som anordningen ar tankt att rdra sig 
over. 

31. Elektroniskt dirigeringssystem enligt nagot av patentkraven 24-30kannetec 
k n a t a v att atminstone en slinga utgors av en sammanhingande elektrisk ledning 
vilken ar Hndad fler an ett varv. 

32. Elektroniskt dirigeringssystem enligt patentkravet 31kannetecknatavatt 
den elektriska ledningen utgors av en fast ledbana placerad pa en barare. 

33. Elektronisk dirigeringssystem enligt nagot av de tidigare patentkraven k a n n e t 
e c k n a t a v att med sjalvgaende anordning (5) avses en bearbetande robot vilken 
tnnefattar ett bearbetande system for bearbetning av den yta 6ver vilken roboten ror 
sig- 

34. Elektronisk dirigeringssystem enligt patentkravet 33kaonetecknatavatt 
det bearbetande systemet kontrolleras baserat pa information mottagen och/eller 
lagrad f5r bearbetning av avkanningsenheten (14,15,16). 

35. Elektronisk dirigeringssystem enligt nagot av patentkraven 33-34 kannetec 
k n a t a v att roboten utgors av en grasklipparrobot, varvid det bearbetande systemet 
utgors av knivar vilka i rorelse skar av det vaxtmaterial som vaxer pa ytan. 
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36. Elektronisk dirigeringssystem enligt n&got av patentkraven 33-34 kannetec 
k ii a t a v att roboten utgSrs av en dammsugarrobot, varvid det bearbetande systemet 
utgors av de delar vilka normalt en damrasugarrobot ar utrustad med for rengoring av 
ytan frJn smuts, exempelvis en roterande borst och en suganordning. 

37. Elektronisk dirigeringssystem enligt nlgot av patentkraven 33-34kMnnetec 
knat a v att roboten utgors av en rengSringsrobot, varvid det bearbetande systemet 
utgors av de delar vilka normalt en rengoringrobot Sr utrustad med for rengdring av 
ytan fran smuts, exempelvis redskap for vatreng&ring. 
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SAMMANDRAG 

Foreliggande uppfinning avser ett forfarande och ett elektroniskt dirigeringsystem f6r 
en sjalvgaende anordning (5), foretradesvis en grasklipparrobot Systemet innefattar 
atminstone en dirigeringsstation (3) ansluten till atminstone en signalgenerator (1) 
samt en pa den sjalvgaende anordningen (5) anordnad avkSnningsenhet (14,15,16). 
Avkanningsenheten (11,12,13) avkanner atminstone ett i luftmediet sig utbredande 
tids- och rumsvarierande magnetfalt atminstone utsant via dirigeringsstationen (3) och 
sander i sin tur vidare atminstone en av enheten (12) bearbetad signal tiU atminstone 
en drivkalla som bidrar till anordningens rorelser 6ver ytan. 

Systemet innefattar medel med vilka signalgeneratom (1) sander en strom genom 
dirigeringsstationen (3), vilken strSm alstrar det tids- och rumsvarierande magnetfaltet 
(43,44,52,54), varvid avkanningsenheten (14,15,16) innefattar medel med vilka 
anordningen (5) manovreras baserat pa det avkanda magnetfaltets (43,44,52,54) 
egenskaper. 
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